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El invento concierne a un procedimiento y a un dis
positivo'para equilibrar un cuerpo rotatorio en dos planos -
de compensacibén paraielos, dispuestos perpendicularmente al
eje de rotacién del mismo.

De la memoria de patente alemana 12 37 807 se cono
ce una maquina equilibradora con soportes de apoyo fijos-a =
los cimientos, y un puente de apoyo apoyado en e;los de médd
susceptible de oscilar, que soporta el rotor a equilibrar;Q
cuyas oscilaciones de equilibrado son determinadas en el plg
no de medicibn por convertidores de medicidn, la cual mhqui-
na se caracteriza porque los resortes de apoyo para el guén—
te de apoyo forman un conjunto indisoluble con &ste y con.;i
soporte de apoyo. Tal miquina equilibradora puede ser utili-
zada para efectuar el equilibrado en dos planos solamente en
el caso de que se empleen dos de tales soportes de apoyo uni
dos con ayuda de unos cimientos para formar una maéuina equi
libradora. En tal caso, como consecuencia de la unibn por =
tornillos entre los dos soportes de apoyo y los cimientos, -
aparécen dificultades de transmisibn, que pueden influir so-
bre la medicién. Ademés de ello, tales soporteg de apoyo son
especialmente costosos y con tales soportes de apoyo se de-
ben adoptar medidas de precaucibdn para que en direccibn del
eje de rot;cibn'del cuerpo rotatorio a equilibrar se evite =
inequivocaménte un movimiento de los soportes de apoyo.

Adem&s de ello, por la memoria de patente alemana

22 15 002 se conoce una maquina eqﬁilibraddra sintonizada =~
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de modo suberitico con sistema de apoyo del cuerpo a equili~
brar, apoyado con elasticidad de resorte, y con dos converti
dores de medicibn soportados estacionariamente para efectuar
el equilibrado de un cuerpo a equilibrar en al menos dos pla
nos, el cual se caracteriza porque el apoyo del cuerpo a eqqi
librar se efectfia, ae manéra en si conocida, mediante resor-
tes dispuéstos de modo estacionario em un extremo, paraleié~
mente al eje de rotacibén del cuerpo a equilibrar, y sujefoé
en su otro extremo a un sistema de apoyo del cuerpo a eqﬁili
brar, pero de manera tal que junto al sistema de apoyo del -
cuerpo a equilibrar esté colocado un 50po£te registente a la

Plexibn para acoplar a los dos convertidores de valores dei-

medicibn, en donde el punto de acoplamiento de uno de los -

convertidores de valores de medicibn se deduce del punto de
interseccibn de las tangentes con la linea de Plexibn de los
resortes en ambos lugares de sujecibén con efecto de desequi-~
librado dinamico. y en este punto de interseccién'no se en-
cuentra el punto de acoplamiento del otro convertidor de va-
lores de medicién. Esta miquina equilibradora necesita en su
apoyo eléstico una extensidn espacial, con el fin de hacer -
aplicarse el convertidor de oscilaciones al eje de rotacidn
ylcon el fin de producir una separacidén inequivoca entre las
oscilaciones provocadas por el momento de desequilibrio. y =
el desequilibrio esthtico, en ambos planos. Adembs de ello -
tal maquina equilibradora consta de varias partes susceptiw

bles de ser conjuntamente atornilladas.
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Mediante la memoria de patente alemana 16 98 164-se
conoce uﬁa maquina equilibradora con bastidor mecénico para
equilibrar un cuerpo a equilibrar en al menos dos planos, en
la que el sistema de apoyo del cuerpo a equilibrar es guiado

mediante dos pares de resortes laminares, que se apoyan unos

.en otros, ellsticamente en direcciones de oscilacibén que dis

curren en'un &ngulo entre sf, la cual mAquina se caracteriza
porque una primeré disposicibn de resortes, de manera conoci
da, mediante disposicibn.:en paralelo, guia paralelamente, -
sin restricciébn en una direccibén al eje de rotacibén del cuer
po a equilibrar, pero los resortes de la otra disposicifn de
resortes, que se apoya sobre la pfimera, estan dispuestos in
clinados uno con respecto al otro en un &ngulo tal que sus ~
prolongaciones imaginérias se intersectan a la altura de uno
de los planos de compensacifn. Tal méquina equilibradora exi
ge obligatoriamente una segunda disposicibén de res&rtes in-

clinada, que se époya sobre resortes, debiendo intersectarse
las prolongaciones imaginarias de =stos resortes a la altura
de uno de lés planos de compensacibn. Tal méquina equilibra-
dora es coétosa en cuanto a su construceldn y debe tenersé -
cuidado de que se garantice un apoyo seguro de uno de 195 -
planos de compensacibn en el’plano en el que se intersectan

las prolongaciones imaginarias; esto conduce imperativamente
en el caso.de cada nuevo cuerpo rotatorio a trabajos de ajus
te adicionalmente largos. Ademés de ello también esta mbqui=-

na equilibradora consta de varias piezas constructivas, que
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son unidas entré ellas mediante atornillamiento, lo cual pue
de conducir a errores en la transmisién de valores de medi-
cibn,

Partiendo de este estado de la té&cnica, el presen-
te invento se ha establecido la misién de proponer un procedi
miento de equilibrado y una méquina equilibradora, en donde

se logre una medicifén del desequilibrio .en dos planos, sin -

- ningln apoyo eléstico que se extienda a lo largo del cuerpo

rotatorio a equiliﬁrar o del eje de rotacibn, para efectuar

la medicibn de los momentos y Ffuerzas de desequilibrio. Esta
misibn es resuelta de acuerdo con el invento por el hecho de
gque una placa, apoyada parcialmente de modo autoeléstico y ~
paralelamente a un plano perpendicular al eje de rotacibn -~

del cuerpo rotatorio, transmite las oscilaciones que resul-

- . tan de un desequilibrio existente en un cuerpo rotatorio, en

Porma de oscilaciones de rotacibn y de traslacibn, por sepa-

rado, a al menos sendos convertidores de oscilaciones. Me- ~
diante el invento se logra por primera vez un equilibrado, -
referido a dos planoé de compensacién cvalesquiera de un - -
cuerpo rotatorio, por medicidn de las oscilaciones provocadas
en un Cuerpo rotatorio por el desequilibrio : del mismo, las
cuales oécilaciones se constituyen como osciiaciones de tras
lacién y oscilaciones de rotaciém en un plano. De esta manera

se disminuye al mismo tiempo el gasto hasta ahora necesario

‘en elementos de sintonizaciém para obtener una medicién de

los desequilibrios lo m&s exenta posible de errores, y ade-
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" - . més de ello, mediante el procedimiento de equilibrado de

N

> .-rdo con el invento se logra wn equilibrado de un cuerpo

de rotacibn en dos planos independientemente de la direccibn

del eje de rotacidn, especialmente de modo independiente de

que el eje de rotacidn del cuerpo discurra en sentido hori-
zontal o en sentido vertical,

'Como una -forma de estructuracibdn de este procedi-

~miento segiin el invento, se considera que las oscilaciones -

 mecénicas, que aparecen como oscilaciones & rotacidn y osci-

laciones de traslacibén, pueden ser recogidas perpendicular-
mente entre si por convertidores de oscilaciones. Por la po-~
sibilidad dé la recogida perpendicular de las dos porcicnes
de oscilaciones de una 6scilac16n de desequilibrio se logrd
una inequivoca separacidn entre el desequilibrio estético y.
un momento de deseéuilibrio. |

Todavié en otra forma de estructuracibn del inven-
to se propone que la oscilacibn de rotacién provocada por el
momento de desequilibrio pueda se¥ transmitida paralelamente
al eje de rotacibn, y la oscilacibénde traslacidn provocada por
el desequilibrio estético pueda ser transmitida paralelamen-
te a un plano en sentido perpendicular al éje de rotacibn -
del cuerpo a equilibrar, a través de la placa, al converti-
dox de ogcilaciones.:MEdiante esta etapa de procedimienfo, -
conforme al invento, se logra un equilibrédo en dos planos ~
en un finico curso de medicibn.

Una méquina de equilibrado con soportes de apoyo -
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y un alojamiento para el cuerpo rotatorio a equilibrar y con
convertidores de oscilacionesg para la realizaciédn del proce-
dimiento, se caracteriza por el hecho de qﬁe junto a una pla
ca ranurada estd dispuesto el sistema de apoyo del cuerpo a

equilibrar, de manera tal que las oscilaciones de rotacifn -
de la placa pueden ser trénsmitidas a través de véstagos, so
1icitados’por £lexibn, de dicha placa, y las oscilaciones de
traslacién de la placé pueden ser transmitidas a través de -~
vhstagos, solicitados por compresidn y pbr traccibn, de la -
placa, La miquina equilibradora de acuerdo con el invento es
té sintonizada pdr consiguiente de modo subcritico y hace po
sible~emplear elementos de medicién de fuerzas taleé como -
elementos piezoeléctricos o tiras medidoras de alargamiento.

Una migquina equilibradora con soportes de apoyo ¥

un alojamiento para el cuerpo rotatorio a equilibrar y con -

convertidores de oscilaciones para la realizacibén de procedi

' miento, se caracteriza por el hecho de que junto a una placa

ranurada est& dispuesto el sistema de apoyos del cuerpo dese
quilibrado, de manera tal que unos véstagos son solicitados,
por el efecto del desequilibrio, simulténeamente por trac~ -
cibn, compresién y flexiln en dos direcciones espaciales dis
puestas de modo pérpendicular entré si{, y de que por lo menos
dos convertidores de oscilaciones, cuyas direcciones de medi
cibn estén dispuestas perpendicularmente entre sf, miden las
deformaciones de aquellos. Tal haquina equilibradora confor-

me al invento, para la realizacibn del procedimiento, hace -
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posible que la deformacién de la placa, provocada por dsci—
1aciones.de deséquilibrio, sea introducida, midiendo un cami
no, en convertidores de oscilaciones mecanico-eléctricos, y
que las geflales eléctricas sean aportadas a un sistema de -
elaboracién ulterior.

Por consiguiente, el procedimiento segfin el invento
puede ser realizado mediante pura medicidnde Puerzas o mediai
te medicién de un camino por medio de miquinas equilibrado-
ras estructura@as adecuadamente.

Todavia en otra forma de estructuracibn del objeto

del invento se propone, que en el caso de disposicibn verti-

‘cal del eje de rotacibn el peso del cuerpo rotatorio se apo-

ye a través de al menos un soporte vertical, y que la fuerza
de reaccién del convertidor de oscilaciones para la oscilacién
de rotacibn se apoye a tfavés de otro soporte vertical, en los
cimientos. .Como consecuéncié delAapoyo por sepafadb del eje

de rotacién y del convertidor ﬁe oscilaciones en los cimien-
tos se elimina inequivocamente el peso del cuerpo rotatorio

y tampoco se provoca ninguna influencia sobre el valér de me
dicibén por causa del peso de la placa.

Todavia otra forma de estructuracibén del objeto -
conforme al invento se caracteriza por el hecho de que la -~
placa es de una sola pieza; A causa del carécter de una sola
pieza de la placa conforme al invento ya no aparecen errores
en la trénsmisién de valores de medicidn, que podrian apare-

cer por causa de wna unidn mechnica soltable. Si la conforma
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cién de los véstagos se realiza por ejemplo mediante elimina
cibn por combustidn desde una placa de chapa, se puede mante
ner muy estrecha la tolerancia de los vAstagos en relacibn a
su seccibn transversal. No obstante, es posible sin ninguna
dificuitad, dentro del marco del invento, producir también -
placas moldeadas por cola&a o soldadas como placas ranuradas
de una sola pieza. En este caso la designacién de placa no -
estd limitada a un placa lisa, También se abarcan por la ex=
tensibn de proteccidn del invento estructuras ranuradas ep -
forma de placas, que llevan por ejemplo entrantes y resaltos
0 bloques de apoyo para los convertidores de oscilacibn, y -
Que habian sido producidas de una sola pieza con la estructu

ra ranurada,

La conversiénd las oscilaciones mechnicas genera-
das por el desequilibrio existente en un cuerpo, dentro de -
la placa ranurada en oscilaciones de rotacibn y oscilaciones
de traslacibn, se efectfia haciendo girar el eje de rotacién

situado perpendicularmente sobre la placa ranurada alrededor

~de un eje imaginario en la placa ranurada, que est& colocado

perpendiculaﬁmente sobre el eje de rotacidn del cuerpo rota-
éorio a investigar, y que atraviesa a éste. Como consecuen-
cla de la rotacibn de la placa ranurada alrededor de este -
eje resultan oscilaciones de rotacién, que corresponden al -
momento de desequilibrio del cuerpo a investigar y que son -

recogidas por un convertidor de oscilaciones, cuyo eje de me

dicibn es paralelo al eje de rotacidn del cuerpo a investi-
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gar. La porcién estitica del desequilibrio produce una osci-
lacibn de traslacidén de la placa ranurada én direccidn a un
p1an0‘perpendicu1ar,al eje de rotacibn. Esta oscilacibn es re
cogida por al menos un convertidor de oscilaciones, cuyo eje
de medicibn es perpendicular al eje dé:fbtaCién del cuerpo =
rotatorio a investigar. Las oscilaciones mecinicas recogidas
por los dﬁs convertidores de oscilaciones son convertidas’éﬁ
seflales eléctricas, y a continuacidén son usadas para la deteg
minacibn de la magniyud'del desequilibrio en dos planos ce .-
compensacibn, y en el caso de utilizarse un indicador de an-
gulos de referencia, también ﬁara la determinacibén de 1la po-
sicibn angular deé desequilibrio, |

En 108 siguientes dibujos se explica el invento‘ -
con mayor detalle:

En éstos, de manera esquematicas

1a'£igura 1 muestra un apoyo eléstico conforme al
invento como parte componente de una méquina gquiiibradora -
con husiilo de equilibrado apoyado horizontalmente;
| la figura 2 muestra el apoyo eléstico conforme al
invento segﬁn'la.ﬁigura 1 en vista en alzado lateral;

la figura 3 muestra‘el apoyo elastico conforme al
invento en unién con receptores de fuerzas y un apoyo;

la figura 4 muestra una realizacidn especial del -
apoyo eléstico de la figura 3;

la figura 5 muestra el apoyo eléstico conforme al

invento como parte componente de una méquina equilibradora -
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con husillo de equilibrado apoyado verticalmente.

Confonme'g la figura 1 un cuerpo rotatorio (1) a -
equilibrar, en el presente caso un rodete de ventilador con
planos de compensacibén (2, 3) es recibido por un husillo de
equilibrado (25), que est& apoyado en un sistema de apoyo -
(4) de husillo. El sistema de apoyo (4) de husillo se apcya
sobre una placa ranurada (10), y el husillo de equilibrado -
(25) es propulsado a través de una correa trapezoidal (5) -
por un motor de.propulsibén (6), que estl fijado a una placa
de base (7). En lugar de una correa trapezoidal (5) se puede
emplear también cualquier otro tipo de miembro de transmi- -
sién entre el motor (6) y el husillo de equilibrado (25) pa~
ra propulsar el husillo de equilibrado (25), tal como por -
ejemplo una transmisidn por ruedas dentadés o un &rbol de =~
junta universal., La placa ianurada (10) est&’unida por su ex
tremo inferiof tambifn con la placa de base (7). La placa ra
nurada (10) lleva ademls un convertidor de oscilaciones (12),
cuya direccibédn de medicibn discurre paralelamente al eje de

rotacibn (27) del husillo de equilibrado (25), con el fin de

recoger las oscilaciones de rotacidn de una parte central -~

(véase figura 2) de la placa ranurada (10) alrededor de un -
eje (16). Este movimiento de rotacibn alrededor del eje (16)
corresponde a la porcibén del desequilibrio, que resulta como
consecuencia de un momento de desequilibrio. La porcibn del
desequilibfio que resulta como consecuencia de una fuerza '-u

aislada es recibida por otro convertidor de oscilaciones (13)
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cuya direccibn de medicibn discurre paralelamente a los plé
nos de compensacibn (2,3).

8i, tal como se representa en la figura 1, se uti

~ liza un ventilador como cuerpo rotatorio (1) a equilibrar,

como conseéuencia de la aparicidn pueden aparecer fuerzas -
de viento, que actfian en direccibn del eje de rotacién (27).
Con el fin de captar estas fuerzas axiales, de manera que -
&stas no produzcan ninguna influencia sobre el resultado,dé
la medicibn, una parte de la placa ranurada (1) es apoyada

mediante resortes planos (9) contra un caballete (11), En =

caso necesario la placa de base (7) puede ser unida f£ijamen

te con unos cimientos (8), con el fin de asegurar que en cl

caso de considerables fuerzas axiales, se pueda derivar 2l
empuje axial a través del caballete (11) inequivocamente a
los cimiéntos (8).

| La vista en alzado lateral del apoyo elaético con
fqrme al inventb de acuerdo con la figura 2, muestra que la
placa ranurada (10)‘consiste en un bastidor (30) vy en una -
parte central (15), movible con respecto al bastidor (30) a
través.de véastagos (14). La parte central movible (15) esté
apoyada en el caballete (11) a través de los resortes pla-
nos >(9) (véase'figura 1). Los resortes planos (9) estén dis
puestos en la zona del eje de rotacibn (16), que conforme a
1a-figur§ 2 discurre horizontalmente y paralelo a 15 pléca
de base (7).

.si, entonces, a través del sistema de apoyo de hu
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sillo (4) se ejerce un efecto desequilibrador, que procede
de un cuerpo rotatorio (1) a equilibrar, sobre la parte cen
tral movible (15) alrededor del eje de rofacién (16), 1la ~
parte central movible (15) tiende a girar fuera de su posim-
cibén vertical, que elld ociipa en el estado deséargado con -
ei.bastidor (30). En este caso 1os vastagos (14) son solici
tados, a’izquierda y derecha del punto de aplicacibn (31)
del convertidor de oscilaciones (12), en lo esencial por -
Flexibn. El desplazamiento del punto de aplicacién (31) des
de su posicidn de reposo en direccid/n al convertidor de os-
cilaciones (12) o en direccién desde el convertidor de osci
laciones, constituye una informacién, que ha de ser trans-
Formada en seflales eléctricas, que dan informacibdn sobre la
magnitud de un momento de desequilibrio én los planos de com
pensacibn (2, S) del cuer?o rotatorio {1) a équilibrar.

Las oscilaciones que aparacen como consecuencia -
de un desequilibrio estitico, existente en el cuerpo rotato
rio k1) a equilibrar, deforman a los vistagos (14) en tras-
lacibn correspondientemente a la doble flecha (32) en direq
cibn vertical, a saber en el presente ejemplo de realizacibdn
los véstagos (14) estén estructurados como elementos direc-
tores en paralelo (14a y 14b o 14c y 14d). El movimiento ver
tical de oscilacibn de la parte central (15) es transmitido
al otro convertidor de oscilaciones (13) Qe en el ejemplo -
de realizacibn segfn la figura 2 se aplica al eje (34) del

punto de aplicacibn (31).



15

20

25

- 13 -‘
El apoyo eléstico conforme al invento, que se re-!
presenta en la figura 3, es empleado de modo especialmente -
ventajoso en unibn con receptores de fuerzas tales como cris
tales piezoeléétricos o tiras medidoras de alargamiento., Bl
bastidor (30) de la placa ranurada (10) esté fijamente u£id;
o bien de modo directo con los cimientos (8) (véase la vista
en alzado' lateral de la figura 3) o bien con la placa de béu
se (7). Mediante corte por combusti6n se corta la parte cen-
tral (15) a partir de la placa ranurada (10), de menera tal
que los movimientos de rotacibn dé la parte central (15) al-
rededor del eje de rotacibn (16) se transmitan de modo pric-
ticamente sin afectar, a trévés de una prolongacidn (36) en
fForma de iengueta, a un elemento de medicién de Ffuerzas (19),
el»cual a su vez puede apoyarse a través de una bérra de com
presibn (20) contra otros cimientos. Mediante eliminacibébn -
por combusfién a partir del material de la placa sé producen
barras de choque (17), que estén esti.::hadas espeéialmente -
en la'zona del eje de rotacibn (16), de manera tal que no =
provoquen ninguna perjudicial fuerza de Flexidn nid torsibn
que influya sobre la medicién, en base a las cuales fuerzas
de flexibn 6 dertorsién se perjudique ei movimiento de rota=
cibn de la parte central (15). Las barfas de choque (17) trans
miten las cargas de traccidn y compresibn en traslécién, que
son introducidas por los elementos e medicién de fuerzas adi
cionales (18) por la porcidn estatica del desequilibrio, los

cuales elementos estén dispuestos entre las barras de choque
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(17) y el bastidor (30). Las barras de choque (17) estén por
su parte guiadas en paralelo a través de vistagos (14), con
el fin de que se garantice una inequivoca introduccién de -
fuerzas en los otros elementos de medicibn de fuerzas (18).
Tal como se representa esquemiticamente en la Pigufa 3, las
barras‘de choque (17), apdrte de las entalladuras situadas en
la zona del eje de rotaciém (16), poseen otras entalladuras
(38 6 38a), con lo cual se ofrece la segquridad de que ningfin
perturbador momento de torsifn o de flexibn influya sobre Ja
seffal de medicibn, que ha de ser recogida en los otros ele~
mentos de medicibn de fuerzas (18), la cual seflal es conver-

tida a continuacibén en una sefal eléctrica que ha de ser ela

borada ulteriormente de modo adicional. Tal como ya se des-

cribe con ocasibn de la figura 2, el eje de rotacibn (27) =

del husillo de gguilibrado (25) es apoyado ‘a través de resor-

tes planos (9) contra los cimientos adicionales (37) o con-

tra un caballete (11).

También en el caso de este apoyo eléstico conforme
al invento la direccién de medicién del elemento de medicibn
de fuerzas (19) es paralela al eje de rotacibén (27) del cuer
po a equilibrar,‘y la direccidn de medicién de los otros dos
elementos de medicibén de fuerzas (18), que apoyan en el basti
dor (30), a la izquierda y a la derecha del eje de rotacién
(27), a la parte central (15) a través de barras de choque -
(17), discurre paralelamente a un plano de compensacibén den-

tro del apoyo eléstico, por 1o que su direccibén de medicién
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discurre segfin la figura 3 en un eje perpendicular (39).

La forma de estructuracifn del apoyo ellstico con-
forme al invento, especialmente ventajosa, que se representa
en la figura 4, se distingue por»el hecho de que la parte =
central (15) ademés del sistemace aﬁdyo de husiilo (4) 1leva
el motor de propulsibdn (6) y los medios de transmisidn de -
propulsién (5).

| Por ejemplo, mediante ‘¢orte por combustibn se s2p2
ra la placa ranurada (10) en el bastidor (30) y la parte cen
tral (15), forméndose entre las rendijas (40) por un lado y
las rendijas (41, 42) por otro lado, un par de véstagos elbsti _
cos (45, 46), el cual separa por encima del eje de rotacidn

(16) al bastidor (30) respecto de la parte central (15), v -
Forméndose por otro lado a través de las rendijas (44.-42) por
un lado vy una rendija (49) por otro lado, un segundo par de
vhstagos (47, 48), que permanece por debajo del ejé de rota=-
cién (16) como finica unidn eléstica entre el bastidor (30) y
la parte central.(1§). Como consecuencia de este apoyo elfsw-
tico conforme al invento, en el motor de propulsibn (6), los
medios de fransmisi6n»(5) y el sistema de apoyo de husillo -
(4) sobre la parte central (15) no sblo se ahsorben de modo

especialmente ventajoso las fuerzas que resultan por trac= -
cibn de correa, sino que también se puede disponer el coﬁveg
tidor de oscilaciones (12, 13), medidor de un camino, én - -
otro lugar distinto al represeﬁtado en las figuras 1y 2, -

por ejemplo en la zona del par de vastagos (45, 46) por enci
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ma de la rendija (40) para las fuerzas de traccién y compre-
3ibn en traslacibn, y el convertidor de oscilaciones (12) pa
ra la medici6n de la rotacibn de la parte céntralr(15) como
consecuencia de un momento de desequilibrio, se puede dispo=
nexr eﬁtre el eje de rotacién (16) y)la rendih (40). Ademébs -
de ello, mediante esta fofma de estructuracibn conforme al -
invento, és posible, como se representa en la figura 3 pava
feqeptores o captadores (18, 19) medidores de fuerzas, dispc
ner varios de tales receptores de fuerzas, si también en eén
te caso se cumple la condicidén de que las oscilaciones de rg
taéién alrededor del eje'sean recibidas por elementos recep-
tores cuyo eje de medicibn sea paralelo al eje del husillo -
de equilibrado, y el eje de medicién de la oscilacién provoe
cada por la porcibn estitica de la oscilacién de desequili-
brio sea.p;ralelo a un plano de compensacidn y discurra a lo
1afgo del eje perpendicular (39).

| Mediante adecuada conexién eléctrica de los recep-
tores de oscilaciones (12, 13) 6 (1¢, 19) también és posible
que ia rotacién de la parte central (15) alrededor del eje -

de rotacibn (16) sea recogida por un convertidor de oscila-

_ciones, que est& dispuesto entre el eje de rotacibn (16) y -

la rendija (40) y al mismo tiempo sea recibida por otro con-

vertidor de oscilaciones, que recoge el movimiento de rota-

cibn en el punto de aplicacidén (31). Del mismo modo, también

las oscilaciones de traslacién en direccién del eje perpendi

cular, Que proceden del desequilibrio estétlico, pueden ser -
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recogidas y captadas por el convertidor de osciléciones, Cl~
yos ejes-de medicibn discurren en o paralelamente al plano -
de placa ranurada (39), y que determinan el movimiente de la
parte central por un lado con ayuda de la rendija (40) y por

5 otro lado con ayuda de la rendija (49). Tal disposicibén con-
forme él invento posee la ventaja especial de la posibilidad
de compensar influencias erténeas.

La figura 5 reproduce la aplicacibén de un apoyo -

eléstico conforme a la figura 4 en el caso de una méquinz equi

10 libradora, cuyo husillo de equilibrado (25) discurre vertical
mente. La placa fanurada (10) lleva en su parte central (15)
el sistema de apoyo de husillo (4) y también el motor de pro
pulsibén (6), inclusive la correa trapezoidal (5), gque median
te poleas (51, 52) para correa trapezoidal propulsa al husi~
15 1lo de equilibrado (25). ELl cuerpo rotatorio a equilibrar -

(1), el husillo de equilibrade (25) y el éistema dé apoyo de
husillo (4) estén apoyados a través de los resortes planos =
(9) directamente sobre los cimientos (8), mientras que ei mo
vimiento de la prolongacibn (36) en forma de lenglleta es me-

20 dido a través de un sistema de sostén (53), dispuesto junto
al bastidor, que estd apoyado a través del apoyo (20) frente
a los cimientbs (8), con intercalamiento del elemento de me-
dicibn de fuerzas (19), De esta manera se ha proporcionado -
una méquina equilibradora con husillo de equilibrado verti=

05 . cal, que se apoya solamente a través de los resortes planos



(9) v del de apoyo (20) sobre unos cimientos, y en que una -
cubierta (55), que reviste a la mlquina equilibradora, esté

libre de la influencia de fuerzas desequilibradoras.
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RBEIVINDICACIONES

12,~ Procedimiento para equilibrar un cuerpo rota-
torio, en dos planos de compensacibén paralelos, dispuestos -
perpendicul armente al eje de rotacibn del mismo, caracterizad
5 do porque una placa estd apoyada parcialmente de modo auto-
eléstico y par;lelamente a.ﬁn plano perpendicular al eje de
rotacién del cuerpo rotatorio, transmite las oscilaciones que
resultan de un desequilibrio existente eﬂ un cuerpo rotato-
rio, en forma de oscilaciones de rotacibn y de traslacibn, -
10 por separado, a al menos sendos convertidores de oscilacic-
nes.
22,~ .Procedimiento segin la reivindicacibén 12, ca-
racterizado porque las oscilaciones, que aparecen en forma de
'oscilaciohes de rotacibn y oscilaciones de traslacibn, pueden
15 ser recogidas perpendicularmente entre si por convertidores
de oscilacidbnes.
32,~ Procedimiento seglin las reivindicaciones ante
riores, ‘caracterizado porque la oscilacién de rotacién provo
cada por el momento de desequilibrio puede ser transmitida -
20 paralelamente al eje de rotacibén y la oscilacibn de trasla-
cién provocada por el desequilibrio estético puede ser - -
transmit;da paralelamente a um plano en sentido perpendicu~ -
lar al eje de rotacibn del cuerpo a equilibrar, a través de
la placa, al convertidor de oscilaciones.
25 . 2,- Dispositivo para la realizacibén del procedi~

miento segln una o varias de las precedentes reivindicacio-
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nes, caracterizado porque previéndose una miquina equilibra-
dora provista con soportes de apoyo y un alojamiento para el

cuerpo rotatorio a equilibrar y convertidores de oscilaciones,

- se establece que junto a un placa ranurada est& dispuesto el

sistema déiapoyo del cuerpo a equilibrar, de manera tal que
las oséilaciones de rotaciﬁn de la placa pueden ser transmi-
tidas a través de vistagos o solicitados por flexibén y lag -
oscilaciones de traslacibn de la placa ranurada pueden sex -
transmitidas a través de vastagos solicitados por compresibn
y por traccibn de la placa ranurada. '
52,~ Dispositivo segfin una o varias de las prece-
dentes relvindicaciones, caracterizado porque junto a una =
placa ranurada estd dispuesto el sistema de apoyo del cuerpo
desequilibrado, de manera tal que unos véstagos o son soliciw-
tados, debido al efecto del desequilibrid, simulténeamente por
traccibn, compresibn y flexidn en dos direcciones espaciéles
dispuestas una sobre otra perpendicularmente, y pdrque POY =~
10 menos dos convertidores.de oscilaciones, cuyas direccio~

nes de medicibn estén dispuestas perpendiculares entre si, -

miden su deformacién.

68.« Dispositivo segfn las relvindicaciones anterio
res, caracterizado porque en el caso de dispoéicibn vertical
del eje de rotécién, el peso del cuerpo de rotacién es apoya
do a través de al menos un soporte vertical, y porgue la = -
fuerza de reaccidn del convertidor de oscilaciones para las

oscilaciones de rotacidn es apdyado a través de otro soporte
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vertical adicional, directamente en los cimientos.
72 .~ Dispositivo seghn una o varias de las érece-
dentes reivindicaciones, caracterizado porque la placa estd
hecha de una sola pieza.

3, WPROCEDIMIENTO Y DISFOSITIVO PARA EQUILIBRAR

191

UN CUERPO ROTATORIO"
'mal como se describe y reivindica en la presente -
Memoria Descriptiva, que consta de veintiuna hojas escritas-

a miquina por una sola cara y de sus correspondientes dibu- -

10 jos.

Madrid, 16 0CT, 1978
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